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SIMULACOES PARA INTEGRACAO DE PROCEDIMENTOS DE CONTROLE DE ROBOS
AUTONOMOS BASEADOS EM VISAO

Vinicius de Souza Rios (Bolsista PIBIC/CNPQ) e Prof. Dr. Paulo Roberto Gardel Kurka (Orientador),
Faculdade de Engenharia Mecénica - FEM, UNICAMP

A utilizacdo de robds inteligentes para as mais variadas atividades (montadoras, pesquisas,
atividades perigosas e até mesmo domesticas) gerou a necessidade de se obter uma maior
autonomia para os mesmos, dispensando, assim, a constante presen¢ca do homem para controla-
los. Neste projeto simulam-se dados provenientes de um ambiente previamente estabelecido, para
se acoplar a visdo a um rob0, que junto com informacdes de odometria, garante a sua autonomia
de deslocamento em um ambiente com obstaculos. Para isso, porém, torna-se necessario a
realizacdo de simula¢gbes com software adequado para analise de objetos no espaco, para prever
como 0s mesmos serdo vistos pelas cameras do robd e entdo ser aplicado um algoritmo de

correlacdo e calculo de rotacdo e translacao das imagens obtidas.
Simulacéo de imagens - Visdo computacional - Reconstrucéo 3D
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